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 要  旨 
 
 
近年，高齢者や障害者向けに電動車いすをはじめとするパーソナルモビリティが普及している．
電動車いす安全普及協会の調査によれば，調査を開始した1985 年以降の累計出荷台数は約55 万
台にのぼる．中でもハンドル操舵の四輪車両型パーソナルモビリティのシェアは高く，日常生活
でも目にする機会は多い．一方，2010 年の独立行政法人製品評価技術基盤機構製品安全センタ
ーの報告によれば，2005 年度から 2009 年度の間に 67 件もの四輪車両型モビリティに関する事
故が発生している．その内 27 件は操縦者の運転ミスに起因した事故と判明しており，事故原因
の大部分を占めている．これらの事故の多くは使用者の安全確認不足によって引き起こされてい
る．四輪車両型モビリティは内輪差や外輪差などの車両特性を有するため，使用者は全周囲の安
全確認を強いられるが，そのためには上体を大きく動かすなどの動作が伴い，使用者にとって大
きな負担である．この負担のために使用者が何らかの危険を見落とし，事故に繋がっていると考
えられる．本研究では，四輪車両型パーソナルモビリティによる事故を未然に防ぎ，安全に運用
するための危険回避支援を行うことを目的とする．モビリティの使用者は(1) 自身で運転できな
い人，(2) 自身で運転する人の 2 パターンを想定している．(1) に該当する人々には，完全自律
のモビリティの利用が適していると考えられる．そのため，本研究では自律型モビリティの安全
を確保するための障害物回避機能を提供する．(2) に該当する人々に対する支援としては，手動
型モビリティに障害物が接近すると速度を落とし，衝突する前に停止する危険回避アシストシス
テムを提供する． 
 
第 2 章では，内輪差や外輪差などの四輪車両の特性を明らかにし，それらを考慮して搭載した
ハードウェア・センサ構成について述べる．第 3 章では，四輪車両の特性を考慮した障害物まで
の距離を計算する手法を提案する．四輪車両から障害物までの距離は，ハンドル角度が θ の状態
で進んだときに，車体のいずれかの部位が障害物に衝突するまでの最短の道のりとして求める． 
第 4章では，自律型モビリティの安全を確保するために開発した障害物回避機能について述べる．
本機能の有用性は，公共空間における実証実験によって示す．第 5 章では，手動型モビリティの
ために開発した危険回避アシストシステムについて述べる．本システムの有用性は，意識してい
ても衝突してしまう程の狭路を複数の被験者が運転する実験によって示す． 
 
 
 
